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Abstract 



The device includes a stationary, analog sensor (1), and a rotating signal generator (2) which moves with its 
evenly subdivided contour (4) in different distances past the sensor, and which produces a signal form (1 1 ) 
with each contour section (5). An evaluation arrangement (3) evaluates the produced signals of the sensor, 
and the signal generator produces an asymmetrical signal form, whose flank rise is evaluated to determine 
the number of revolutions and the rotation direction (8. 9). 
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(g) Vorrichtung zunn Erfassen einer Drehzahl 

@ Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Erfassen ei- 
ner Drehzahl und einer zugehdrigen Drehrichtung {8, 9} 
mitteis eines feststehenden, anatogen Sensors (1), eines 
rotierenden Signalgebers (2), der sich mit seiner gletch- 
maliig unterteilten Kontur (4) in verschiedenen Abstart- 
den am Sensor (1) vorbei bewegt und mft jedem Kontur- 
abschnitt (5) eine Signalform (11) erzeugt, und mitteis ei- 
ner Auswerteeinrichtung (3), die die gewonnenen Signale 
des Sensors (1) nach Drehzahl und Drehrichtung (8, 9) 
auswertet. 

Es wird vorgeschlagen, dali der Signalgeber (2) eine 
asymmetrische Signalform (11) erzeugt, deren Flanken- 
steigung (AU/A<t>) ausgewertet wird, um die Drehrichtung 
(8, 9) und/oder Drehzahl «>) zu erfassen. 
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Beschreibung 



Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Erfassen ei- 
ner Drehzahl nach dem Oberbegri£f von Anspruch 1. 

In der Antriebstechnik ist es h^ulig erforderlich, sowohl 
die Drehzahl als aucb die zugeh5rige Drehrichtung eines ro- 
tierenden Bauteils zu erfassen. Hierzu wild eine \bnichtung 
verwendet, die einen Signalgeber, zwei Sensoren und eine 
elektronische Auswerteeinheit umfaBL Der Signaigeber ist 



aus ein Drehwinkel bzw. eine Drehzahl pro Zeiteinheit ab- 
geleitet werden. Dies kann besonders genau und zuverlMssig 
erfolgen, wenn zum Auswerten des Signalverlaufs nur An- 
teile der Signalfonn mit einer konstanten Flankensteigung 
herangezogen werden. 

Weitere Vorteile eigeben sich aus der folgenden Zeich- 
nungsbeschreibung. In der Zeicbnung ist ein Ausfuhruxigs- 
beispiel der Erfindung dargesteilt Die Beschreibung und die 
Ansprtlche enthaiten zahlieiche Merkmale in Kombination. 



in der Regel eine Zahnscheibe, deren ZShne im Querschnitt lo Der Fachmann wird die Merkmale zweckm^igerweise 



ein zur Zahnmittellinie symmetrisches Profil (z. B. Recht- 
eck oder Evolventenprofil) haben und mit einem geringen 
Abstand an den Sensoren vorbei bewegt werden. Der unter- 
schiedliche Abstand des Signalgebers im Bereich des Zahn- 
kopfes und im Bereich der ZahnlOcken von den Sensoren er- 
zeugt als Signalform einen rechteckigen Spannungsimpuls, 
der bei einer Umdrehung entsprechend der gleichm^ig 
ttber den Umfang verteilten Z^ezatil einen entsprechen- 
den Signalveriauf eigibt 

Um die Drehrichtung zu erfassen, sind zwei digitale Sen- 
soren erforderlich, die um eine halbe Zahnbreite in Um- 
fangsrichtung versetzt montiert sind. ErfaBt der erste Sensor 
z. B. eine positive Flanke, d h. wenn sein Signal von "low" 
auf "high" wechselt, fragt die Auswerteeinheit den Zustand 
des Signals am zweiten Sensor ab. Ist dieses Signal "high", 
wird die Drehrichtung z. B. als positiv oder links drehend 
und im entgegengesetzten Fall als negativ oder rechts dre- 
hend interpretiert Gleicbzeitig wird die Anzahl der Impulse 
eines Sensors pro Zeiteinheit gezahlt und als Drehwinkel 
oder Drehzahl pro Zeiteinheit ausgegeben. 

Der MeBwert muB stMndig aktualisiert werden, wozu ei- 
nige ZShlimpulse notwendig sind Daraus foigt, dafi sich die 
Aktualisierungsrate ftir die Drehzahl- und Drehrichtungser- 
fassung reziprok zur Drehzahl vedialt, d. h. je geringer die 
Drehzahl ist, desto ISnger ist die Zeit, um einen neuen MeB- 
wert zu erhalten. Deshalb kdnnen Drehzahlen in der NShe 
von null Umdrehungen pro Minute, die bei einem kriechen- 
den Fahrzeug auftreten, praktisch nicht mehr erfaBt werden. 
Dadurch wird die Regelung des Antriebs erschwert. 



auch einzeln betrachten und zu sinnvoUen weitoren Kombi- 
nationen zusammenfassen. 
Es zeigt: 

Fig. 1 eine schematisch daigestellte, erfindungsgemMBe 
15 Vorrichtung und 

Fig. 2 einen Verlauf eines erzeugten Spannungssignals 
liber einen Drehwinkel. 

Die in Fig. 1 dargestellte Vorrichtung umfafit einen Sen- 
sor 1, der zweckmSfiigerweise als analoger Halleffektsensor 
20 ausgebildet ist, einen Signaigeber 2, nSmiich ein Polrad mit 
Z^nen 5, und eine elektronische Auswerteeinrichtung 3, 
die iiber eine Signalleitung mit dem Sensor 1 verbunden ist. 
In der Regel hat die Auswerteeinrichtung 3 ein Display zur 
analogen und/oder digitalen Anzeige der crfaBten und aus- 
25 gewerteten Gr6fien. 

Die Zahne 5 unterteilen eine Kontur 4 des Signalgebers 2 
am Umfang gleichmaBig, wobei der Abstand zwischen dem 
Sensor 1 und den Flanken 6 und 7 der Zaline 5 mit der Rota- 
tion des Signalgebers 2 variiert. Die Ranken 6 und 7 sind 
30 symmetrisch ausgebildet, und zwar verlauft die ISngere 
Flanke 6 mit einer geringeren Neigung zur Drehrichtung 8, 
9 wShrend die kOrzere Flanke 7 verst&-kt radial ausgerichtet 
ist Die positive Drehrichtung ist mit 8 und die Gegendreh- 
richtung mit 9 bezeichnet. 
35 Wahrend der Rotation erzeugt der Signaigeber 2 im Sen- 
sor 1 ein Spannungssignal U, dessen Signalveriauf in Dreh- 
richtung 8 mit 10 und in Gegenrichtung 9 mit 14 bezeichnet 
isL Fig. 2 zeigt den Signalveriauf 10 mit einer durchgezoge- 
nen Linie und den Signalveriauf 14 mit einer gestrichelten 



Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, mit nur einem 40 Linie in einem Diagramm, in dem die Spannung U iiber den 
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Sensor die Drehzahl und die Drehrichtung zu erfassen und 
eine konstante Aktualisierungsrate unabhangig von der 
Drehzahl zu erfialten. Sie wird gemaB der Erfindung durch 
die Merkmale des Anspruchs 1 gelost, Weitere Ausgestal- 
tungen eigeben sich aus den Unteranspruchen. 

Nach der Erfindung wird ein Signaigeber verwendet, der 
eine asymmetrische Signalfonn erzeugt, deren Flankenstei- 
gung ausgeweitet wird, um die Drehrichtung und/oder die 
Drehzahl zu erfassen. Hierzu eignet sich besonders gut als 
Sensor ein analoger elektromagnetischer Wandler, z. B. 
Halleffekt, und als Signaigeber ein Pohrad mit Zfihnen, deren 
Flanken asymmetrisch zur Zahnmittellinie verlaufen. Je 
nach Drehrichtung erzeugen die Flanken eine Signalform 
mit einer positiven oder negativen Rankensteigung, und 

zwar gegensinnig. Die flachere Hanke erzeugt also in der ei- 55 die Drehzahl geschlossen werden, 
nen Drehrichtung eine geringere positive Flankensteigung, 
wahrend in der Gegendrehrichtung die dem Betrag nach Bezugszeichenliste 
gleiche Flankenstdgung n^ativ ist Die steilere, kUrzere 
Flanke verhalt sich gerade umgekehrt. Somit kann man der 1 Sensor 
positiven bzw. negativen Rankoisteigung jeweils eine tio 2Signalgeb^ 
Drehrichtung zuordnen, da sich beim Drehrichtungswechsel 3 Auswerteeinrichtung 
bei ein^ dem Betrag nach gleichen Rankensteigung das 4 Kontur 
Vorzeichen wechselt. 5 Zahn 

Mit dem Sensor kann nach der Erfindung sowohl die An- 6 Zahnflanke (flach) 
zahl d«: von den Zahnen erzeugten Signal formen pro Zeit- 65 7 Zahnflanke (steil) 
einheit gezahlt werden, als auch die Veranderung des Si- 8 Drehrichtung 
gnalwertes an einer Zahnflanke erfaBt werden. Da die Si- 9 Gegendrehrichtung 
gnalwertdifferenz einem Drehwinkel entspricht, kann dar- 10 Signalveriauf 



Drehwinkel <p aufgedragen isL Eine Signalform 11, die von 
einem Zahn 5 erzeugt wird, ist entsprechend der asymmetri- 
schen Zahnflanken 6, 7 asymmetrisch ausgebildet und be- 
sitzt einen flach verlaufenden Bereich 12, den die Zahn- 
45 flanke 6 erzeugt und dnen steil^-en Bereich 13, den die 
Zahnflanke 7 erzeugt 

FOr die Ausweitung wird vorzugsweise ein Bereich 12 
gewShlt, in dem die Steigung der Signalform U im wesent- 
lich konstant verlauft, d. h. daB in diesem Bereich die Span- 
nung U proportional dem Drehwinkel (p ist. Dem Bereich 12 
mit einer leichten positiven Steigung entspricht der Bereich 
12' des Signalverlaufs 14 mit einer leicht negativen Steigung 
bei einer Rotation in der Gegendrehrichtung 9. Aus der Ver- 
anderung AU des Signal werts in einer Zeiteinheit kann auf 
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11 Signalform 

12 proportionaler Beieich 
12' Bereich 

13 proportionaler Beieich 

14 Signalverlauf s 

Patentanspniche 

1. VorricbtuQg zum Erfassen einer Drehzabl und einer 
zugeherigen Drehrichtung (8, 9) mittels eines festste^ lO 
henden, analogen Sensors (1), eines rotierenden Si- 
gnalgebers (2), der sich mil seiner gleichm^ig unter- 
teilten Kontur (4) in verschiedenen Abstanden am Sen- 
sor (1) vorbei bewegt und mit jedem Konturenabschnitt 
(5) eine Signalform (U), erzeugt, und mittels einer 15 
Auswerteeinrichtung (3), welche die gewonnenen Si- 
gnale des Sensors (1) nach Drebzahl und Drehrichtung 
(8, 9) auswertet, dadurch gekennzeidmet, da8 das Si- 
gnalgeber (2) eine asymmetrische Signalform (U) er- 
zeugt, deren Flankensteigung (AUM<p) ausgewertet 20 
wird, um die Drehrichtung (8, 9) und/oderDiehzahl ((p) 

zu erfassen. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Sensor (1) ein analoger elektroma- 
gnetischer Wandler, z. B. Hall-Effekt-Sensor, und der 25 
Signalgeber (2) ein Polrad ist, dessen Kontur (4) ZShne 
(5) mit in Drehrichtung (8, 9) asynmietrischen Flanken 
(6, 7) hat. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB zum Auswerten des Signalverlaufs 30 
(10) nur Anteile (12, 13) der Signalform (U) mit einer 
konstanten Flankensteigung (AUM<p) herangezogen 
werden. 
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